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OBJETIVO (S} :

Al término del trimestre el alumno:

un sistema y en la reduccidn de errores de seguimiento en la salida.
2. Explicard el método de diseno basado en el lugar de las raices.

especificaciones.
Obtendra la representacidn en variables de estado de un sistema lineal.

N

representado en variables de estado. i

representado en variables de estado.

polos del sistema retrcalimentado.
8. Disenara controladores utilizando observadores.

sistemas fisicldgicos de control. i
|

CONTENIDO SINTETICO:

1. Propiedades basicas de la retrcalimentacidn.
1.1 Rechazo de perturbaciones.

2 Seguimlento dinamico.

.3 Controladores PI v.

4 PID Estabilidad.

o

2. Método de disenio basado en el lugar de las raices.

2.1 Lugar de las raices de un sistema retroalimentado.
..

1. Explicarad el papel que tiene la retroalimentacidn en la estabilizacidn de

3. Utilizard técnicas de respuesta en frecuencia para disefiar controladoreg
dinamicos (de atraso, adelanto y PID} gque cumplan con un conjunto de

5. Analizara la controlabilidad Y la observabilidad de 'un sistema
6. Calcularad la wmatriz de transicidén de estados de un sistema lineal

7. Utilizara la técnica de retroalimentacidn de estados para asignar los

9. Aplicara técnicas vy herramientas de la teoria de control al |estudio de
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2.2 Metodologia del trazado del lugar de las raices.
2.3 Seleccidn de la ganancia a partir del lugar de las raices.
2.4 Compensacidn dinamica.
étodos de diseflo basados en la respuesta en frecuencia.
Criterio de estabilidad de Nyquist.
Margenes de estabilidad.
Compensadores de adelanto y de atraso.

Calculo del modelo de polos y ceros a partir de la respuesta en
frecuencia.

P I U P N O By
B W o Pt

4. Métodos de disefnio en el espacio de estados.

4.1 Anadlisis de ecuaciones de estado.

4.2 Diagramas de bloque y representaciones candénicas.

4 .3 Respuesta dindmica a partir de las ecuaciliones de estado.

4.4 Disefio de leyes de control mediante retrocalimentacidn completa de
estados.

4.5 Disefio mediante la seleccidn de las posiciones de los polos.

4.6 Digefio de estimadores.

4.7 Disernio de compensadores.

MCDALIDADES DE CONDUCCION DEL PROCESO DE ENSEﬁhNZA-APRENDIZAJE?

|
Durante la primera semana del trimestre el profesor entregara a ﬁos alumnos
la planeacidn del curso la cual c¢ontendra 1los objetivos de| la UEA, el
temario, las modalidades de evaluacidn, la bibliografia y el horario y lugar
donde los alumnos podran acudir a reciblr asesoria académica.

El profesor expondrd en la clase los temas del curso utilizando técnicas de
enseflanza que propicien en el alumno su participacidn activa y corresgponsable
en el proceso de aprendizaje y que fomenten su pensamiento hritico, la

disciplina y el rigor en el trabajo académico, asi como la capacidad para
aprender por si mismos.

El trabajo de laboratorio deberad fomentar en el alumno las habilidades
necesarias para hacer buen uso de leos instrumentos de laboratorio, tomar
mediciones correctamente, manejar los errores inherentes a cualguier proceso
de medicidn, diseflar los experimentos vy especificar el tratamiento gue le

dara a' los datos, trabajar en equipo v comunicar los resultados de sus
experimentos de manera apropiada. |

Cuando el trabajo de laboratorio requiera de la realizacién de un proyecto,
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los alumnos deberan definir el problema, proponer varias soluciones
factibles, seleccionar la mejor de acuerdo con un conjunto dé criterios
previamente establecidos, evaluar el prototipo resultante (hardware o

software} vy elaborar el informe correspondiente.
El profescor ilustraréd 1los métodos de andlisis y disefio con aplicaciones
provenientes de los sistemas fisioldgicos de control.

MODALIDADES DE EVALUACION:
La evaluacidn de esta UEA se hara tomando en cuenta.

a) el desempefic del alumno en el aula y el trabajo autdnomo. 1
b) el trabajo de laboratorio. ‘

Los elementos para la evaluacidén del desempefio del trabajo en e% aula y el
trabajo autdnomo podran ser los siguientes: evaluaciones periddicas,
participacidn en clase, tareas, trabajos de investigacidn y presentaciones de
Cemas.

Los elementos para la evaluacidn del desempefio del trabajo en el haboratoria
podran ser los siguientes: actividades desarrolladas en el l?bmratﬂriﬂ,
informes de practica y desarrollo de proyectos.

Dentro de cada categoria, desempefio en el aula y trabajo autdnomo y trabajo
de laboratorio, el profesor seleccionard a su jJulicio los elementos de
evaluacidn periddica vy los factores de ponderacidn respectivos que considere
pertinentes para evaluar el trabajo académico de los alumnos en el curso.

Evaluacidn Global:

La evaluacidn global de esta UEA incluird las evaluaciones periddicas vy, a
juicio del profesor, wuna evaluacidn terminal. La calificacidn final se
determinara asignando los siguientes factores de ponderacidn:

1. Desemperic del alumno en €l aula y el trabajo autdnomo: entre 0.6 y 0.8.

2. Desempeflo del alumno en el trabajo de laboratorio: entre 0.2 y 0.4.

Para que el alumno obtenga una calificacidén final aprobatoria serﬁ necesario
que obtenga una calificacidén aprobatoria en su desemperno en el aula y el
trabajo auténomo, y en el trabajo de laboratorio. 1
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Evaluacidn de Recuperacion:

La evaluacién de recuperaciédn de esta UEA podrada ser de tiﬁe global o
complementario de acuerdo con 1lo establecido en el Reglamento de Estudics
Superiores de la UAM.

BIBLIOGRAFIA NECESARIA O RECOMENDABLE:

Franklin G.F., Powell JD., Emani-Naeini A., Feedback Control of Dynamic
Systems, 4rd edition, Prentice-Hall, 2002. _

Khoo M.C., Physioclogical Control Systems: Analysis, Simalation and
Estimation, IEEE Press Series in Biomedical Engineering, 1999. :

Grantham W.J., Vincent T.L., Modern Control Systems: Analysis and Design,
John Wiley & Sons, 1993. |

Ogata K., Modexrn Control Engineering, 4th edition, Prentice-Hal}, 2001.
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